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Wymagania wstepne

Wiedza: Student powinien posiada¢ wiedze z automatyki oraz robotyki, a w szczegdlnosci wiedze z
zagadnien zwigzanych z modelowaniem robotéw, elementami wykonawczymi automatyki, pneumatykag
oraz systemami sterowania. Powinien zna¢ podstawy uczenia maszynowego. Student rozpoczynajacy ten
przedmiot powinien posiada¢ podstawowg wiedze z matematyki oraz programowania. Umiejetnosci:
Student powinien posiada¢ umiejetnos¢ programowania oraz symulacji uktadéw dynamicznych. Powinien
posiada¢ umiejetnos¢ pozyskiwania informacji ze wskazanych zrédet. Powinien ponadto posiadac
umiejetnos¢ rozwigzywania problemow z zakresu podstaw automatyki i teorii sterowania. Powinien
posiada¢ zdolnos¢ aktywnego uczestniczenia w zorganizowanych wyktadach dla duzej grupy osob,
Swiadomos$¢ koniecznosci poszerzania wiedzy teoretycznej i praktycznej. Kompetencje Spoteczne:
Powinien rowniez rozumie¢ koniecznos¢ poszerzania swoich kompetencji i mie¢ gotowos¢ do podjecia
wspotpracy w ramach zespotu realizujgcego np. wspdlny projekt.



Cel przedmiotu

1. Przekazanie studentom podstawowej wiedzy z miekkiej robotyki. Okreslenie podstawowych wtasnosci
materiatow uzywanych w miekkiej robotyce oraz omowienie typowych konfiguracji i zastosowarn migkkich
robotow. Dodatkowo przedstawienie metod projektowania migekkich sitownikéw oraz czujnikow. Omédwienie
zagadnien modelowania uktadow miekkich. Przedstawienie metody opisu uktadow z ciggtg geometrig.
Przedstawienie metod sterowania w/w uktadoéw, w tym zagadnien zwigzanych z uczeniem maszynowych.
2. Ksztattowanie u studentéw umiejetnosci pracy zespotowej podczas realizacji koncowego projektu w
ramach laboratorium.

Przedmiotowe efekty uczenia sie

Wiedza

1. ma uporzadkowang i pogtebiong wiedze w zakresie metod sztucznej inteligenc;ji i ich zastosowania w
systemach automatyki i robotyki [K2_W2]

2. ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze z zakresu modelowania oraz identyfikacji systeméw liniowych i
nieliniowych [K2_W5]

3. ma uporzgdkowang i pogtebiong wiedze w ramach wybranych obszaréw automatyki i robotyki [K2_\W10]
Umiejetnosci

1. potrafi wyznacza¢ modele prostych systemow i proceséw, a takze wykorzystywac je do celéw analizy i
projektowania uktadéw automatyki i robotyki; [K2_U10]

2. potrafi krytycznie oceni¢ i dobra¢ odpowiednie metody i narzedzia do rozwigzania zadania z zakresu
automatyki i robotyki; potrafi wykorzysta¢ narzedzia nowatorskie i niekonwencjonalne z zakresu automatyki
i robotyki [K2_U22]

Kompetencje spoteczne

1. posiada Swiadomos$¢ waznosci i rozumie pozatechniczne aspekty i skutki dziatalnosci inzynierskiej w tym
jej wptyw na srodowisko i zwigzang z tym odpowiedzialnos¢ za podejmowane decyzje; jest gotéw do
rozwijania dorobku zawodowego [K2_K4]

Metody weryfikacji efektow uczenia sie i kryteria oceny
Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Efekty uczenia sie przedstawione wyzej weryfikowane sg w nastepujgcy sposob:

Ocena

a) w zakresie wyktadow weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

ocene wiedzy i umiejetnosci wykazanych na egzaminie pisemnym o charakterze problemowo-
obliczeniowym ztozonym z 3 pytan (kazde pytanie za 10 pkt).

b) w zakresie projektu weryfikowanie zatozonych efektow ksztatcenia realizowane jest przez:

ocene z przygotowanego przez studenta (grupe studentéw) projektu podsumowujgcego zrealizowane
laboratoria.

Zasady oceniania (dla egzaminu z wyktadu oraz laboratoriow):
na ocene 3.0 nalezy zdoby¢ przynajmniej 50% punktéw,

na ocene 3.5 przynajmniej 60%,

na ocene 4.0 przynajmniej 70%,

na ocene 4.5 przynajmniej 80%,

na ocene 5.0 przynajmniej 90%.

Tresci programowe

Wyktad przedstawia zagadnienia zwigzane z miekkg robotykg. Kluczowe tresci programowe to oméwienie
koncepcji miekkich robotéw, przedstawienie materiatéw uzywanych w miekkiej robotyce, oméwienie zasad
modelowania i sterowania miekkich robotéw.

Tematyka zaje¢

Program wyktadu obejmuje nastepujgce zagadnienia:

1. Przedstawienie problematyki miekkiej robotyki. Wptyw najnowszych osiggnie¢ z miekkiej robotyki na
wspoétczesng technike.

2. Okreslenie kluczowych zjawisk wystepujgcych w zagadnieniach migkkiej robotyki, w szczegdlnosci
przedstawienie materiatéw stosowanych w robotach miekkich.



3. Podstawy projektowania elementow robotéw miekkich, oméwienie metod projektowania za pomocag
metody skonczonych elementow.

4. Modelowanie robotéw miekkich. Omowienie uktadéw z ciggtg geometria.

5. Sterowanie robotéw miekkich z wykorzystaniem modeli z ciggtg geometrig oraz wykorzystaniem metod
uczenia maszynowego do sterowania systemow robotycznych.

Zajecia laboratoryjne prowadzone sg w formie 2-godzinnych ¢éwiczen, odbywajgcych sie w laboratorium,
poprzedzonych sesjg instruktazowg na poczatku semestru. W pierwszej potowie semestru studenci
realizujg zagadnienia w formie ¢wiczen laboratoryjnych. W drugiej potowie semestru, studentom wydawane
sg tematy projektow do realizacji w ramach ¢wiczen. Projekty realizowane sg indywidualnie lub w 2-
osobowych zespofach, stosownie do spodziewanej trudnosci realizacji projektu.

Program laboratorium obejmuje nastepujgce zagadnienia:

Wybrane problemy i metody projektowania migkkich robotéw, okreslanie wtasnosci statycznych i
dynamicznych robotéw miegkkich, projektowanie systeméw sterowania z wykorzystaniem uczenia
maszynowego. Czes¢ wymienionych wyzej tresci programowych jest realizowana w pracy wtasnej studenta.

Metody dydaktyczne

1. Wykifad: prezentacja multimedialna, prezentacja ilustrowana przyktadami podawanymi na tablicy oraz
pokazami multimedialnymi i demonstracjami wykorzystujgcymi m.in. skrypty w jezyku Python.

2. Cwiczenia laboratoryjne: wykonywanie eksperymentow, badanie przygotowanych problemow realizaciji i
metod projektowania uktadow miekkiej robotyki, dyskusja, praca w zespole, pokaz multimedialny, warsztaty
- samodzielne opracowanie projektu wybranej sieci neuronowej i metody jej nauki, stosowanej do
rozwigzania postawionego problemu sterowania, optymalizaciji, klasyfikacji, itp.
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Bilans naktadu pracy przecietnego studenta

Godzin ECTS
taczny naktad pracy 75 3,00
Zajecia wymagajace bezposredniego kontaktu z nauczycielem 45 2,00
Praca wtasna studenta (studia literaturowe, przygotowanie do zajec 30 1,00
laboratoryjnych/éwiczen, przygotowanie do kolokwiéw/egzaminu,
wykonanie projektu)




